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 要  旨 
ロボット技術の発展に伴い、人間と共存するロボットが段々現実化してきている。ロボットが
人間の意思を察し、自律的に行動をするための第一歩として、人間の動きを理解することが必要
である。挙手動作は、挨拶、賛成、注意喚起などを含め、ユーザとロボットのコミュニケーショ
ンのきっかけと考えられ、その動作を正確に認識できれば、サービスロボット、遠隔授業、障害
者支援などへの応用が期待される。 
ユーザの挙手動作を認識するためには、まずユーザを認識すること、すなわち画像から人物を
抽出することが必要である。また、複数のユーザが同時に着席しているレストランにおいても、
各ユーザを正確に認識し、その中の挙手者を検出できることが重要である。本論文では、複数の
センサーを用いて、ランダムな位置と向きで着席したユーザの情報を把握し、複雑な背景であっ
てもユーザを正確に抽出する手法について提案する。さらに、この手法を用いてユーザの挙手動
作認識を実験で検証する。 
ユーザを背景から分離するためには、まずユーザの色情報を単眼カメラで記録し、位置情報を
レーザレンジファインダで測定する。ロボットに搭載するステレオカメラで撮影した原画像中の
すべての画素について対応する実空間内の点の三次元座標 X, Y, Zを求め、それらを X-Z二次元
平面に射影して X-Z プロット画像を作成する。レーザレンジファインダで得たユーザの座標を
X-Z 平面座標に変換し、それと対応する点を原画像の座標空間に逆射影してユーザの位置を特定
する。最後にユーザの色情報と併用して背景からユーザを分離する。 
次に、ユーザの領域に対し、手の位置を特定し、前腕を探索する。手が胴体より高く、なおか
つ前腕が水平面と垂直になっている場合に挙手動作として検出する。 
提案手法の有効性を示すために 6人にランダムに着席してもらい、挙手動作の検出実験を行っ
た。その結果、本手法により、リアルタイム性を保証しながら、安定して挙手人物を検出するこ
とができた。さらにオクルージョンが発生した状況においても、ロボットが隠された挙手者を発
見でき、挙手者の見えるところまで自律的に移動できることを確認した。 
 
